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@ Dispositif pour l'6lagage des arbres. 

(57) La presente invention est relatif a un dispo- 
sitif d'elagage et de taillage, destine notamment 
d couper les branches d'un'tronc, presentant un 
bdti (41) et un outil de travail (30-31-32). 
Selon Tinvention, il comprend : 

— des moyens inferieurs (3) et des moyens 
superieurs (5) pour entourer et enserrer le 
tronc, 

— des moyens (17) d'articulation controles 
pour deplacer en rotation, autour du tronc, Tun 
et/ou les dits moyens (3 f 5) par rapport a I'autre 
moyen (5, 3),, 

— des moyens (28) pour deplacer en hauteur 
Tun des dhs moyens inferieurs ou superieurs (3 V 
5) par rapport & I'autre moyen (5, 3). 

Application a I'eiagage des branches d*un 
■ tronc d'arbre. 
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La presente invention est relative a un dispositif 
d'eiagage etde taillage de formation, destine notam- 
ment a couper les branches d'arbre d'un tronc. Elle 
trouvera son application dans le domaine forest ier ou 
agricole, et notamment pour des arbres d'especes di- 5 
verses, telles que notamment des feuillus du genre 
peupliers, frenes, chenes, chataTgniers, merisiers, 
etc. 

Bien que particuli&rement mis au point pour F6la- 
gage de plantation de bois, ce dispositif trouvera son 10 
application dans tous les domaines ou I'elagage des 
arbres est necessaire (plantation d'arbres fruitiers et 
agricoles, fbrets, etc.). 

L'elagage est une technique qui consiste a cou- 
per les branches situ6es le long des troncs principaux 15 
des arbres. Par opposition au bucheronnage, cette 
technique vise surtout la coupe des branches de fai- 
ble diametre par exemple de 2 a 20 centimetres si- 
tu6es le long du tronc. 

Le dSveloppement des techniques nouvelles 20 
d'exploitation intensive des forets ont conduit les ex- 
ploitants a utiliser de plus en plus frequemment cette 
technique d'eiagage. 

Pour realiser cette operation, on connatt diff6- 
rents dispositifs d'une conception plus ou moins 25 
complexe. Ces dispositifs sont plus ou moins bien 
adaptes a une cadence £lev6e et a des conditions 
souvent diff idles. 

C'est ainsi qu'on connaTt des dispositifs qui 
comprennent un engin agricole ou forestier sur lequel 30 
est agenc£e une nacelle a I'interieur de laquelle une 
personne coupe par des moyens classiques les bran- 
ches des arbres. 

L'un des principaux inconv6nients de ces dispo- 
sitifs reside dans leur difficult^ de mise en oeuvre 35 
dans des conditions diff iciles car le terrain est sou- 
vent accidents ou inaccessible. De plus, lorsque les 
conditions climatiques sont mauvaises, et notam- 
ment par temps de pluie ou de neige, ('utilisation de 
ces dispositifs est impossible. 40 

Par aiileurs, ces dispositifs nScessitent I'utilisa- 
tion d'une main-d'oeuvre importantB, un conducteur 
d'engin et au moins une personne dans la nacelle, ce 
qui accrolt cons id emblement le coOt de cette opera- 
tion d'6lagage. 45 

Un autre inconvenient de ces dispositifs reside 
dans les conditions de travail souvent penibles et 
dangereuses de la personne qui se trouve a I'interieur 
de la nacelle. En effet, cette personne est soumise a 
I'approche delicate du conducteur d'engin et doit uti- 50 
liser dans des conditions souvent precaires des outils 
de coupe dangereux, tout en etant expose au risque 
de recevoir des branches coupees. 

II existe 6galement un dispositif qui comprend un 
bati monte articuie et orientable sur I'extremite d'une 55 
fieche d'un engin agricole ou forestier. Ce dispositif 
presente des moyens de blocage du bati a la base du 
tronc et un mat d'eiagage sur lequel sont montes des 



organes de coupe agences de maniere reglable. 

Par exemple, la machine est constitu6e par un 
bfiti support presentant un mfit muni a son extr£mrt6 
d'un ou de plusieurs outils de coupe, dans I'espace. 
Ces outils de coupe sont associes a des moyens de 
variation de leur position angulaire par rapport au bati 
grflce notamment a une rotation autourd'au moins un 
axe sensiblement vertical et autour d'un axe sensible- 
ment horizontal. Toutefois, un tel dispositif, en prati- 
que pose de nombreux probiemes et notamment, il 
n'est pas d'un maniement ais6 en milieu forestier. 

Par aiileurs, il est d'une conception mecanique 
complexe et notamment, I'orientation de I'outil de 
coupe par I'intermediaire de cables de transmission 
coulissant dans une gaine est une source de grippage 
et de coincement prejudiciable au bon fonctionne- 
ment de celui-ci. 

II faut egalement noter, que ce dispositif presente 
des capac'rtes limitees d'utilisation puisque son bras 
teiescopique ne peut glisser facilement entre deux 
branches pour effectuer une coupe selective ou d'or- 
nementation. 

On connatt egalement un dispositif qui comporte 
un petit chenillard caoutchoute 6quip6 d'un compres- 
seur et d'un tuyau flexible d'une longueur d'environ 
25 metres a 1'extremite duquel est monte un organe 
de coupe. 

Ce dispositif, bien que permettant une cadence 
de fbnctionnement eiev£e, presente I'inconvenient de 
ne pouvotr etre utilise que lorsque les troncs d'arbres 
presentent une section circulaire sans fourche et lors- 
que les branches sont disposes selon une repartition 
reguliere. De plus, il n'autorise un eiagage que des 
branches de faible section ce qui en limite consid6ra- 
blement les possibilites d'utilisation. 

L'un des buts de la presente invention est de pro- 
poser un dispositif d'eiagage et de taillage, destine 
notamment a couper les branches d'un tronc d'arbre, 
qui permette de pallier les inconv6nients des techni- 
ques actuelles en autorisant un eiagage rapide, eff i- 
cace et en toute securite quelles que soient les condi- 
tions d'utilisation. 

Un autre but de la presente invention est de r6- 
duire le coOt de I'operation d'eiagage en proposant un 
dispositif totalement automat ique et commands a dis- 
tance par une seule personne au sol. 

Un autre but de la presente invention est de per- 
mettre une coupe des branches des arbres dans tou- 
tes les directions de 1'espace sans endommager I'ou- 
til de coupe ni blesser le tronc. 

Un autre but de la presente invention est de per- 
mettre une decoupe selective des branches notam- 
ment pour realiser des coupes d'ornementation. 

Selon la presente invention, le dispositif d'eiaga- 
ge et de taillage, destine notamment a couper les 
branches d'un tronc, presente un bati et un outil de 
travail. II est caracterise en ce que le bati porte : 

- des moyens inferieurs et des moyens sup6- 
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rieurs pour entourer et enserrer le tronc, 

- des moyens articuies d'articulation contrGles 
pour deplacer en rotation, autour du tronc, I'un 
et/ou les dlts moyens pour entourer et pour en- 
serrer le tronc par rapport a I'autre, s 

- des moyens pour deplacer en hauteur I'un des 
dits moyens inferieurs ou superieurs par rap- 
port a 1'autre moyen. 

Ainsi, contrairement aux dispositrfs actuels, la 
pr6sente invention permet d'avoir une mobilrte relati- 1 o 
ve des moyens de coupe et des moyens pour ceintu- 
rer le tronc Ceci est notamment avantageux pour fa- 
ciliter une coupe efficace des branches en toute se- 
curite quelle que soit la conformation et la dimension 
de celles-ci. 15 

D'autres buts et avantages de la presente inven- 
tion apparaitront au cours de la description suivante 
accompagnee de dessins en annexes qui en font par- 
tie integrante, qui n'est cependant donnee qu'a titre 
indicatif et qui n'a pas pour but de la limiter. 20 

La figure 1 est une vue schematique d'ensemble 
qui montre un premier mode de realisation d'un dis- 
positif conforme a l'invention equipe d'une fraise. 

La figure 2 est une vue schematique d'ensemble 
qui montre un autre mode de realisation d'un disposi- 25 
tif conforme a rinvention equipe d'une trongonneuse. 

La figure 3 est une vue schematique d'ensemble 
qui montre une variante de realisation d'un dispositif 
conforme a rinvention equipe d'un secateur hydrau- 
lique. 3 o 

La figure 4 est une vue schematique qui illustre 
I'agencement d'une fraise sur une pince. 

La figure 5 est une vue schematique qui illustre 
I'agencement d'une trongonneuse sur une pince. 

La figure 6 est une vue schematique qui montre 35 
des moyens de limitation de coupe associes au guide 
d'une chaTne de la trongonneuse en position ouverte. 

La figure 7 est une vue schematique qui repre- 
sente les moyens de limitation de coupe associes au 
guide de la chaTne d'une tronponneuse en position es- 40 
camotee. 

Les figures 8 et 9 sont des vues schematiques qui 
illustrent une autre realisation du dispositif conforme 
a rinvention. 

L'invention concerns un dispositif d'elagage et de 45 
taillage de troncs d'arbre, destine notamment a coo- 
per des branches d'arbres d'un tronc principal. 

Pour simplrf ier la description, on repere avec les 
m&mes references les elements communs aux diffe- 
rentes formes de realisation du dispositif illustre. 50 

Les figures 1 , 2, 3, 8 et 9 illustrent divers modes 
de realisation du dispositif conforme a l'invention qui 
est constitue autour d'un bati 2 et d'au moins un outil 
de travaO. En outre, le bati 2 peut dtre equipe de tout 
dispositif a la portee de I'Homme du Metier pour en 55 
assurer sa mobilite. Dans une variante de realisation, 
il est tout a fait envisageable qu'il soit adapte pour&tre 
agence sur un engin forestier ou agricole ou sur tout 



autre type de vehicule. 

Dans la forme de realisation fllustree aux figures 
1 , 2 et 3, le bdti 2 comporte, dans sa part ie inferieure, 
des moyens 3 inferieurs pour entourer et enserrer la 
base d'un tronc d'arbre et des moyens 11 pour main- 
ten irle dispositif en appui sur le sol, et, dans sa partie 
superieure, un mat 4 teiescopique a I'extremite du- 
quel sont morttes articu!6s des moyens superieurs 5 
pour entourer et enserrer le tronc d'arbre et sur lequel 
sont agences des moyens 6 articuies pour couper les 
branches. 

Les moyens 3 pour entourer et enserrer la base 
du tronc d'arbre, tout en le bloquant, sont constitues 
par une pince 7 qui comporte deux bras 8, 9 articuies 
dont I'ouverture, illustree par la fleche F tl est reglable 
par un v6rin 10 a course modulable agence a la base 
du bati 2. 

Les moyens 11 pour maintenir le dispositif en ap- 
pui sur le sol sont ici constitues par une bequille 12 
disposes dans la partie inferieure du bati 2. Cette be- 
quille 12 est escamotable entre une position passive 
dans laquelle elle est descendue pour maintenir le 
dispositif en appui sur le tronc et, une position relevee 
active autorisant le deplacement du dispositif tout en 
le maintenant en 6quilibre sur le sol. 

Les moyens 5 superieurs pour entourer et en- 
serrer le tronc d'arbre sont constitues par une pince 
1 3 qui comporte deux bras 14, 15 articuies dont I'ou- 
verture, illustree par la fleche F 2 , est reglable par un 
v6rin 16, a course modulable. 

Une telle disposition permet d'assurer, en posi- 
tion de fonctionnement, un maintien efficace du dis- 
positif d'elagage contre I'arbre a eiaguer, ainsi qu'une 
coupe en toute s6curit6 des branches qui sont, en ou- 
tre, maintenues par I'intermediaire de la pince 13. 

Avantageusement, ce dispositif permet d'eiaguer 
des troncs d'arbres dont le diametre est variable par 
simple modification de la course des verins 10 et 16. 
Leur fonctionnement peut 6tre autorise apres qu'ils 
atent 6t6 degoupilies d'une position de securite dans 
laquelle ils se trouvent lorsque le dispositif n'est pas 
etat de marche. 

La pince 1 3 est assujettie a I'extremite superieure 
du mfit teiescopique 4, par des moyens d'articulation 
contrdles, dans I'espace, pour deplacer en rotation 
autour du tronc I'un des moyens 3, 5 par rapport a 
I'autre. Ces moyens sont constitues ici parun compas 
17 qui comporte deux leviers 18 et 19. 

L'extremite 20 du levier 1 8 est assujettie a I'extre- 
mite superieure du bati 4 par une articulation 21 au- 
torisant un mouvement de rotation du drt levier 18 
dans un plan horizontal comme montre par la fleche 
F 3 . L'extremite 22 du levier 19 est assujettie a la pince 
13 par une articulation 23 autorisant un mouvement 
de rotation illustre par la fleche F 4 du dit levier 19 dans 
un plan horizontal. 

L'extremite 24 du levier 18 et I'extremite 25 du le- 
vier 1 9 sont assujetties entre ell es par un organe d'ar- 
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ticulatfon 26 autorisant un mouvement relatrf de rota- 
tion, illustre par la f leche F 5 , dans un plan horizontal 
de Tun des leviers par rapport a Tautre. 

Un organe moteur 27 hydraulique, associe a des 
verins, permettent d'assurer le deplacement synchro- 
nise des leviers 18 et 19. Ainsi, la pince 13 peut tour- 
ner autour du troncen s'adaptantfacBement a sa mor- 
phologie externe, sensiblement coaxialement a celui- 
ci. 

Le bati comporte des moyens pour deplacer en 
hauteur I'un des moyens 3, 5 qui se presentent notam- 
ment sous la forme du mdt telescopique 4 equipe d'un 
verin 28 dont la course est reglable comme illustre par 
la f leche F*. 

Sur la pince 13, est fix6 un outil de travail qui, 
dans le mode de realisation represente a la figure 1, 
est constitue par des moyens de coupe 6, tels qu'une 
fraise 30. Bien entendu, il est tout a fait envisageable 
d'avoir recours, dans des variantes de realisation, a 
tout autre type de moyens de coupe 6 appropries tels 
que par exemple un secateur hydraulique 31 , tel que 
represente a la figure 3, une scie ou bien encore une 
tronconneuse 32 telle qu'illustree a la figure 2. 

En se referant a la figure 4, on voit que la fraise 
30 est portee par un support 33 sur lequel sont agen- 
ces des moyens d'entraTnement 34 constitues par un 
moteur hydraulique ou electrique 35. 

Le support 33 est assujetti au bras 14 de la pince 
13 disposes en regard du bras 15 sur lequel est fixe 
le verin 16. Cette disposition permet de proteger le 
verin 16 centre la chute des branches coupees sus- 
ceptible de rendommager. De plus, cette disposition 
utilise une meilleure repartition des charges permet- 
tant une stabilisation plus adaptee du dispositif 1. 

Le support 33 est anime d'un mouvement de de- 
placement relatrf par un chariot 37 coulissant sur un 
chassis 38, en translation horizontal, comme illus- 
tree par la f leche F 7f au moyen d'un verin 42. 

Le chassis 38 est lui-meme anime d'un mouve- 
ment de rotation, dans le sens de la f leche F 8 , par rap- 
port a la pince 1 3 par un verin 41 pour couper les bran- 
ches inclinees par rapport au tronc principal. 

La fraise 30 est animee par le moteur 35 d'un 
mouvement de coupe dans le sens de la f leche F 9 par 
I'intermediaire du verin 43. 

Un coin 44 est solidaire de la fraise 30, pour evrter 
le coincement de i'outil lore du travail. Ce coin 44 pre- 
sents une largeur sensiblement identique a celle de 
la fraise 30 et une epaisseur cor respond ant au d iame- 
tre de la fraise 30. Sur ce coin 44 est assujetti un or- 
gane elastique 45 tel qu'un ressort 

Au cours du deplacement de la fraise 30, pour 
couper la branche, le coin 44 suit le mouvement de la 
fraise au moyen du ressort 45 qui s'allonge. Cette 
elongation du ressort 45 permet au coin 44 de main- 
tenir la branche sous Taction de son poids dans une 
position dans laquelle elle ne peut s'abaisser, ce qui 
permet d'eviter qu'au cours de la coupe de la branche 



sous Taction de son poids, la fraise 30 ne se bloque 
et ne termine pas la coupe. 

Le coin 44, sous Taction de la force de rappel 
elastique du ressort 45, se libera de la branche lors- 
5 que celle-ci est coupee et qu'elle tombe. 

En se rapportant a la figure 5, on voit Tagence- 
ment d'un moyen de coupe 6 tel qu'une tronconneuse 
a chaTne 32 sur le dispositif 1. 

La tronconneuse 32 est assujettie sur la branche 
10 1 9 du compas 1 7 de la pince 1 3 a Textrem ite d'un bras 
telescopique 46 monte mobile en rotation comme il- 
lustre par la f leche F 10 au moyen de deux verins ro- 
tatffe 47 et 48 dont les axes de rotation sont perpen- 
diculaires. 

15 Le bras telescopique est egalement monte mobi- 

le en translation au moyen d'un verin lineaire 49 pour 
permettre sa mise en position a une hauteur d6ter mi- 
nee. 

L'agencement du bras 46 a I'extremite du levier 
20 19 permet d'eviter notamment que les branches cou- 
pees au cours de leur chute n'endommagent le 
compas 17. 

Pour couper les branches dans drfferentBS posi- 
tions de Tespace, la tronconneuse 32 est montee mo- 

25 bile en rotation, dans le sens de la f leche F 11p par 
deux verins rotatrfe 50, 51 dont les axes de rotation 
sont perpendiculaires. 

Lorsque les moyens de coupe 6 sont constitues 
par une tronconneuse 32, le guide de la. chatne 53 

30 comporte un papDIon 54 escamotable entre deux po- 
sitions, representees aux figures 6 et 7 pour permet- 
tre une coupe de la branche par dessous et limiter la 
profondeurde coupe a quelques centimetres. Cette li- 
mitation de la profondeur de coupe evrte ainsi que 

35 sous Taction du poids de la branche, la chaTne de la 
tronconneuse ne se bloque et ne termine pas la cou- 
pe. 

Pour cela, on realise tout d'abord une entaille par 
dessous de la branche au moyen de la chaTne, le pa- 

40 pOlon 54 etant alors dans la position representee a la 
figure 6. Puis ensuite au moyen du verin d'orientation 
50 et du verin de manoeuvre 51 de la tronconneuse, 
on effectue la coupe de la branche de haut en bas, de 
sorte que sous Taction du mouvement de haut en bas 

45 du guide de chaTne 53 de la tronconneuse 32, le pa- 
pillon 54 est escamote comme illustre a la figure 7. 

Selon Tinvention, Tagencement des moyens de 
coupe 6 tel qu'un secateur hydraulique 31 est identi- 
que a celui de la tronconneuse 32. 

50 De ce fait, il est facile de realiser rapidement un 
changement de moyens de coupe 6 en fbnetion de 
besoins, ce qui accroit les possibilites d'utilisation de 
dispositrfs 1. 

Quels que soient les moyens de coupe utilises, 

55 des moyens de regularisation de la coupe et des 
moyens de securite et de protection d'un type dassh 
que sont agences pour assurer un fonctionnement 
optimal de ces moyens de coupe 6. 
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Dans la forme de realisation qui est representee, 
le dispositrf 1 est automoteur et comporte des 
moyens 60 de contr6le, de regulation, de synchroni- 
sation de son fbnctionnement et de son deplacement 
qui peuvent dtre commandos a distance par des 5 
moyens de commando 70, a partir du sol par exem- 
ple. 

Les dits moyens 60 sont pr6vus au niveau du bdti 

4 dans un boftier 61. Us comprennent des organes 
d'un type dasskjue et connu qui autorise la comman- 10 
de des eiectrovannes des distributeurs hydrauliques 

des dif f6rents v6rins Iin6aires ou rotatrfs ainsi que des 
organes qui permettent une regulation et un fonction- 
nement synchronise des drfferents moteurs eiectri- 
ques et des v6rins eiectriques associes, tels qu'u n au- 15 
tomate programmable. 

Les moyens 70 de comma nde a distance sont re- 
lies par un cable 71 souple aux organes 60. Ces or- 
ganes permettent d' assurer a partir d'un groupe eiec- 
trogene situ6 au sol la distribution en energie du dis- 20 
positif ainsi que sa commando soit par cable, soit par 
teiecommande de radio. 

Les figures 8 et 9 illustrent une autre variante de 
realisation du dispositrf d'eiagage 1 conforme a I'in- 
vention dans lequel le bdti 2 comporte dans sa partie 25 
inferieure des moyens 3 inferieurs pour entourer et 
enserrer la base d'un tronc d'arbre et, dans sa partie 
superieure, a Textr6mit6 du mat teiescopique a I'ex- 
terieur sont montes articuies des moyens superieurs 

5 pour entourer et enserrer le tronc d'arbre. 30 

Cela etant, il est a noterqueles moyens inferieurs 
3 peuvent egalement etre articuies par rapport au mat 
teiescopique de la m6me maniere que les moyens su- 
perieurs 5. 

Les moyens 3 pour entourer et enserrer la base 35 
du tronc d'arbre tout en le bloquant sont constitues 
par une pince 7 qui comporte deux bras 8, 9 articuies, 
dont I'ouverture illustr6e par la fieche F 1( est reglable 
par des verins respect ivement 10a et 10b a courses 
modulables, disposes sur chaque bras 8 et 9 tel que 40 
decrit precedemmenL 

De m£me, les moyens 5 superieurs pour entourer 
et enserrer le tronc d'arbre sont constitues par une 
pince 13 qui comporte deux bras 14 et 15 articuies 
dont I'ouverture illustr6e par la fieche 2, est reglable 45 
par deux verins 16a, 16b a course modulable dispo- 
ses respect ivement sur chacun des bras 14 et 15. 

La pince 7 est assujettie articulee a I'extr6mit6 in- 
ferieure du mat teiescopique 4 par les moyens 17 
d'articulation centrales pour deplacer en rotation, au- 50 
tour du tronc, Tun et/ou les moyens 3, 5 par rapport a 
I'autre. Ces moyens 17 sont constitues ici par un 
compas qui comporte deux leviers 18 et 19. 

L'extremite 20 du levier 1 8 est assujettie a Textre- 
mite inferieure du bdti par une articulation 21 autori- 55 
sant un mouvement de rotation du dit levier 18 dans 
un plan horizontal comme il est montre par la fieche 
F 3 . L'extremite 22 du levier 19 est assujettie a la pince 



7 par une articulation 23 autorisant un mouvement de 
rotation, illustre par la fieche F 4 , du dit levier 19 dans 
un plan horizontal. 

L'extremite 24 du levier 18 et l'extremite 25 du le- 
vier 1 9 sont assujetties entre eiles par un organe d'ar- 
ticulation 26 autorisant un mouvement relatrf de rota- 
tion, illustre par la fieche F 5 , dans un plan horizontal 
de Tun des leviers par rapport a I'autre. 

Un organe moteur hydraulique 27 associe a des 
verins permet d'assurer le deplacement synchronise 
des leviers 1 8 et 1 9. Ainsi, la pince 7 peut tourner au- 
tour du tronc en s'adaptant facilement a sa morpho- 
logic externa 

Dans cette forme de realisation, le bdti 4 est ega- 
lement teiescopique, comme illustre par la fieche F* 
et comporte des moyens pour deplacer en hauteur les 
dits moyens 3, 5, notamment par rintermediaire d'un 
verin 28 dont la course est reglable. 

Bien entendu, il est tout a fait envisageable, dans 
une variante de realisation de concevoir un bdti 4 qui 
presente dans sa partie inferieure et dans sa partie 
superieure un compas sur lequel sont respect ivement 
articuies dans I'espace les moyens 3 et 5. 

En outre, un outil de travai 6, qui ici est constitu6 
par une f raise 30, est agenc6 sur l'extremite superieu- 
re du bdti 4 sur une structure support Sur cette struc- 
ture support 33 sont disposes des moyens d'entraThe- 
ment 34 constitues par un moteur hydraulique ou 
eiectrique 35. 

Ce dispositrf 1 est egalement autonome et 
comporte des moyens 60 de controle et de regulation 
ainsi que de synchronisation de son fbnctionnement 
et de son deplacement qui sont commandes a distan- 
ce par des moyens de commando 70 identiques a 
ceux qui ont 6t6 decrits precedemmenL 

II faut egalement noter, que des moyens pour 6vi- 
ter que la fraise ne soit endommagee au cours de la 
coupe de la branche sont pr6vus en etant associes a 
la fraise 30 sur le support 33 dispos6e a l'extremite du 
mdt 4. 

Un disposrtif 1 tel qu'illustre aux figures 1-2-3 
fonctionne comme decrit ct-dessous. 

Le dispositif 1 d'eiagage selon I'invention se pre- 
sente en regard d'une base de tronc d'arbre. Les deux 
bras 8 et 9, de la pince 7, sous Taction du verin 10 
s'ouvrent et entourent cette base du tronc af in de Ten- 
serrer et de le bloquer. 

Dans cette position, des que la base du tronc est 
bloquee, dans la forme de realisation illustree aux fi- 
gures 1-2-3, la bequille 12 est mise en position active 
c*est-a-dire descendue centre le tronc af in d'assurer 
un maintien du dispositrf 1. Puis, le mat teiescopique 
4 est monte sous Taction du verin 28 a une hauteur 
adaptee pour mettre la pince 1 3 en contact de la bran- 
che a eiaguer. 

En position voulue, les deux bras 14 et 15 de la 
pince 13, sous Taction du verin 16, entourent le tronc 
pour le ceinturer. 
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Dte que le tronc est ceintur6, la pince 13 peut 
tourner par Tintermediaire du compas 17, en fonction 
des besoins, autour du tronc de I'arbre, af in de placer 
les moyens de coupe 6 dans une position autorisant 
una coupe ef f icace et rapide de la branche. Ainsi, les 5 
moyens de coupe 6, animes d'un mouvement appro- 
prie, coupent selon une indinaison desiree la branche 
dont la flexion trop brusque, lorsqu'elle est quasi-cou- 
pee, est evitee pour ne pas bloquer les dits moyens 
de coupe 6. 10 

Si la branche est au deld de la course du verin 28, 
on peut proceder, par prehensions successrves des 
moyens inferieurs 3 et superieurs 5 combinees avec 
Taction des moyens 28 pour les deplacer en hauteur 
af in de hisser le dispositrf 1 a la hauteur voulue telle 15 
qu'Dlustree a la figure 9. 

Lorsqu'il s'agrt de la variante de realisation telle 
qu'fllustree aux figures 8 et 9, le dispositrf 1 d'&agage 
foncttonne de la maniere suivante. 

Tout d'abord, le dispositrf d'elagage 1 conforme 20 
a Tinvention est place en regard d'une base de tronc 
d'arbre. Les deux bras 8 et 9 de la pince 7, sous Tac- 
tion respective des verins 10a, 10b s'ouvrent puis en- 
tourent cette base du tronc af in de Tenserrer et de le 
bloquer. 25 

Puis, les deux bras 14 et 15 de la pince 13, sous 
Taction respective des verins 16a, 16b s'ouvrent et 
entourent le tronc pour Tenserrer et ie bloquer. 

Des que le tronc est ceinture, on reldche leg&re- 
ment le serrage des bras 8 et 9 pour que la pince 7 30 
puisse tourner, par Tintermediaire du compas 17, au- 
tour du tronc de Tarbre, af in de prevoir le dispositif 
dans une position voulue. Ensuite, on resserre la pin- 
ce 7 puis on desserre la piece 13 et on agit sur le 
compas 17 pour placer Touti) en regard de la branche 35 
a couper. 

Lorsque cela est necessaire, on realise Topera- 
tion de prehensions successives des moyens infe- 
rieurs 3 et des moyens superieurs 5 combinees avec 
Taction des moyens 28, af in de posit ionner le dispo- 40 
sitrf 1 a la hauteur voulue et mettre Toutil de coupe, 
constitue par la fraise, a une hauteur appropriee per- 
mettant de couper la branche a elager. 

Ainsi, les moyens de coupe 6, animes de moyens 
approprite, coupent selon une indinaison dteiree la 45 
branche dont la flexion, trop brusque lorsqu'elle est 
quasi-coupee, est 6vit6e pour ne pas bloquer les dits 
moyens de coupe 6. 

Quelle que soit la forme de realisation, pour des- 
cendre le dispositif sur le tronc de Tarbre, 9 suffitd'ou- so 
vrir successivement, par Tintermediaire des verins, 
les bras 8 et 9 et 14 et 1 5 des pinces 7 et 1 3 et d'agir 
sur le mdt telescopique pour ecarter ou rapprocher 
les pinces 7, 13 de sorte que le dispositif 1 coulisse 
le long du tronc de Tarbre. 55 

Naturellement, d'autres mises en oeuvre de la 
presente invention, a la porte de THomme de TArt 
pourraient etre envisagees sans pour autant sortir du 



cadre de celle-ci. 



Revendlcations 

1. Dispositrf d'elagage etde taillage, destine notanv 
ment d couper les branches d'un tronc, presen- 
tant un bdti (4) et un outil de travail (30, 31, 32), 
caract6rise en ce que le bdti (4) porte : 

- des moyens inferieurs (3) et des moyens 
sup6rieurs (5) pour entourer et enserrer le 
tronc, 

- des moyens (17) d 'articulation contrtigs 
pour deplacer en rotation, autour du tronc, 
Tun et/ou les dits moyens (3, 5) pour entou- 
rer et enserrer le tronc par rapport d Tautre 
moyen (5, 3), 

- des moyens (28) pour deplacer en hauteur 
Tun des dits moyens inferieurs ou supe- 
rieurs (3, 5) par rapport a Tautre moyen (5, 
3). 

2. Dispositif selon la revendication 1 , caracterise en 
ce que les moyens inferieurs (3) sont constitute 
par une pince (7) comportant deux bras (8, 9) ar- 
ticules dont Touverture est reglable par un verin 
(10, 10a, 10b). 

3. Dispositif selon la revendication 1 , caracterise en 
ce que les moyens superieurs (5) sont constitute 
par une pince articulee (13) comportant deux 
bras (14, 15) dont Touverture est reglable par un 
verin (16, 16a, 16b). 

4. Dispositrf selon la revendication 1 , caracterise en 
ce que les moyens superieurs (5) et/ou inferieurs 
(3) sont articules sur le bdti (4) par un compas 
(17). 

5. Dispositif selon la revendication 1 , caracterise en 
ce que les dits moyens pour d6placer en hauteur 
Tun des dits moyens inferieurs (3) ou superieurs 
(5) par rapport & Tautre se presentent sous la for- 
me d'un mdt telescopique, au niveau des extre- 
mitte duquel sont prevus les dits moyens (3, 5), 
et assujetti & un verin (28). 

6. Dispositrf selon la revendication 1 , caracterise en 
ce que Toutil de travail est constitue par des 
moyens de coupe, (6) tels qu'une fraise (30), un 
secateur hydraulique (31) ou une tronconneuse 
(32), associte a des moyens d'entraTnement etde 
deplacement 

7. Dispositrf selon la revendication 6, caracterise en 
ce que Toutil de travail (30) est assujetti sur la pirv 
ce (13) par un chariot (37) monte coulissant sur 
un chassis (38). 
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8. D tspositif selon la revendicat ion 6, caract6rise en 
ce que la tron9onneuse (32) est assujettie sur le 
compas (17) de la pince (13) & rextr6mit6 rfun 
brin telescopique (46). 

5 

9. D tepositif selon la revendication 1 , caracteris6 en 
ce que I'outil de travail est assujettie & Tune des 
extr6mit6s du bdti (4). 

1 0. Dispositrf selon la revendication 1 , caract6ris6 en 1 o 
ce que I'outil de travail est 6quip6 d'un coin (44) 
pour 6viter le coincement de I'outil lore du travail. 
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